This Page Is Inserted by IFW Operations 
and is not a part of the Official Record 

BEST AVAILABLE IMAGES 

Defective images within this document are accurate representations of the 
original documents submitted by the applicant. 

Defects in the images may include (but are not limited to): 

• BLACK BORDERS 

• TEXT CUT OFF AT TOP, BOTTOM OR SIDES 

• FADED TEXT 

• ILLEGIBLE TEXT 

• SKEWED/SLANTED IMAGES 

• COLORED PHOTOS 

• BLACK OR VERY BLACK AND WHITE DARK PHOTOS 

• GRAY SCALE DOCUMENTS 



IMAGES ARE BEST AVAILABLE COPY. 



As rescanning documents will not correct images, 
please do not report the images to the 
Image Problems Mailbox. 



S) Int. CI. 3 = ln^B[]' Int. CI. 2: 

® BUNDESREPUBLIK OEUTSCHLAND 



4> 



)5 B 13/04 

BOSS 15/00 



DEUTSCHES 



® 

® 
® 




PATENTAMT 



i BeherdeoelflentumI 

Offenlegungsschrift 28 50 421 



Aktnn/oiclion: 

AniiinlclnUiff : 

Of l(iMfn(jiiii(|t;ttlf|: 



P 28 50 421.4 
21. 11. 78 
29. 5.80 



9 

o 
in 

00 
€M 

LU 

o 



® 



Unionsprioritat: 

® (31> ® 



® 



Bezeichnung: 



Farbspritzroboter 



® 



Anmelder: 



Erfinder: 



Hestermann, Gerfiard, 7990 Friedrichshafen 



Nichtnennung beantragr 



O 

m 

00 

csi 

LU 

O 



O 5.80 030 022/381 



8/70 



BNSDCX;iD; <DE 2850421 Ai _!_> 



ll^ ^ii^ 2850A21 

Vorjo)il . n > jo jj tur dio voroohioil n o ry Patentanspr Uche 



G 



IJ Ilauptanspruch 

Die l:;rfindung betrifft einen Farbspritzautomaten, auch Farbspritz- 
roboter genannt, der eine oder mehrere Farbspr itzpis tolen in mindestc^n-' 
einer, bevorzugt drei bis sechs, Bewcgungsachsen nach einem leicht 
wechselbaren Programm fUhrt, dadurch gekennzeichnet , daG seine Be- 
wegungen durch ein ber Uhrungs Los wirkendes Schutzsystem Uberwacht 
werden, welches verhindert, dafl die Spr itzpistole bzw, ihr TrSger 
gegen die zu beschiclitenden WorkstClcke oder gegen die Ffirdererbes tand 
teile wie Aufhcinges t abe ^ GehMnge odgl. oder gegen andere Hindernisse 
bzw. Personen stttflt* 

2. Farbspr itzroboter nach Anspruch 1^ 

dadurch gekennzeichnet , dafl das Schutzsystem als GerMt zur Erzeugung 
einas elektrischen Feldes gegen Erde ausgebildet ist. 

3, Farbspr itzroboter nach Anspruch 1, 

daaurch gekennzeichnet , da 0 das Schutzsystem als GerSt zur Erzeugung 
und Uberwacliung eines Magnet feldes ausgebildet ist. 

4, Farbspr it zroboter nach An-ripruch 1^ * 
dadurch gekennzeichnet , dafl das Schutzsystem zur Erzeugung und 
Oberv/acbung eines Wirbelstroin fe IdoB aufgebaut ist. 



5. Farbspr it zrobotor nach Ansprucli 1, 

dadurch gokonnzeichnet , dafl Schutzsystem nach dem Prinzip der 
Ref lexabtaiitung auf der Basis z.B. von Ultraschall, Infrarot oder 
Radar aufgebaut ist. 
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6. Farbspritzroboter dadurch gekennzeichnet , dafl das Schutzsystem 
induktiv Oder kapazitiv nach dem Prinzip der Verstimmung eines Schwing 
kreises bzw. BedHmpfung eines Resonanzkreises arbeitet. 

7. Farbspritzroboter nach Anspruch 1 bis 6, 

dadurch gekennzeichnet, dafl a Is Antriebe fUr die verschiedenen Be- 
wegungsachsen Schr ittschaltmotoren mit oder ohne entaprechende Unter- 
setzungsgetriebe verwendet werden. 

8. Farbspritzroboter nach Anspruch 1 bis 6, 

dadurch gekennzeichnet, dafl a Is Antriebe fOr die verschiedenen oder 
einzelne Bewegungsachsen Servo-gesteuerte hydraulische Zylinder oder 
fiydraulikmotoren verwendet werden. 

9. Farbspritzroboter nach Anspruch 1 bis 8, 

dadurch gekennzeichnet, dafl zur Oberwachung de's je Bewegungsachse 
jeweils zuriickgelegten Weges Potentiometer oder Inkrementa Icodierer 
Oder Resolver verwendet werden. 

10. Farbspritzroboter nach Anspruch 1 bis 8, 

dadurch gekennzeichnet, dafl zur Oberwachung des je Bewegungsachse 
jewoils zurUckgelegten Weges induktive oder kapazitive Wegauf nehmer 
verwendet werden. 

11. Farbspritzroboter nach Anspruch 1 bis 10, 

dadurch gekennzeichnet. dafl die Programmierung der BewegungsablHufe 
nach dem Prinzip der PTP-Steuerung z.B. durch Stecken eines Kreuz- 
schienenverteilers vorgenommen wird. 

030022/0381 



: <DE 2850421 A1 I > 




2850421 



12. B'arbspr itzroboter nach Anspruch 1 bis lO, 

dadurch gekennzeichnet , dafi die Progranunier ung der BewegungsablSufe 
nach dem Prin^ip der CP-Steuerung (Bahnsteuer ung) z.B. auf einem 
Magnetband oder einer Magnetplatte gespeichert wird, 

13. E'arbspritzroboter nach Anspruch 1 bis 12, 

dadurch gekennzeichet , dafl ein Zwischenspeicher in Form eines elek- 
tronischen Spe ichere lementes verwendet wird^ auf welches die auf 
der Magnetspeichereinheit gespeicherten Inf ormat ionen Uberspielt 

werden* 

14. Farbspr itzroboter nach Anspruch 1 bis 13, 

dadurch gekennze ichnet , da B zur Prog rammier ung des magnetischen oder 
e lekcrcnischen gpeichers in der AusfQhrung nach Anspruch 7 ein 
Prograr.xmiergerMt in Form eines in jedefder vorhanden Bewegungsachsen 
:aic -Tiindestens einem> Schiebe/wider stand oder einem anderen Wegauf- 
nehrr.er ausger Ust eten Spr itzpistolenha Iterung verwendet wird. 

15. Farbspr itzroboter nach Anspruch 1 bis 14, 

dadurch gekennze ichnet , dafl die Programmiere inr ichtung derart aus- 
gcrbildet ist, da a jede der Bewegungse inr ichtungen jeweils nach Pro- 
gramr.iablauf in eine^' je Bewegungsr ichtung fest progranunier te End- 

szellung i:uruck kelirt. 

16. farbspr itzroboter nach Anspruch 1 bis 15, 

dadurch gekennze ichnet , dafl die gemSfl Anspruch 13 vorgesehene Ober- 
s pie le inr ichtung derart vorgewShlt wird, dafi die fUr das jeweils 
niichst folgende Programm bereits programmierte Kassette in die Ober- 
spiele inr ichtung eingelegt ist und auf ein von auBen kommendes Signal 
das auf dem Zwischenspe icher gespeicherte Programm gelOscht wird 

0 3 0 0 2 2 / 0 3 8 1 
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und das auf der eingelegten Magnetkassette gespeicherte Programm 
auf den 2wischenspeicher Obertragen wird und bereits wShrend dieses 
Ablaufs das neue Programm in Funktion tritt. 

17. Farbspr itzroboter nach Anspruch 1 bis 16, 

dadurch gekennzeichnet , dafi die gemSfi Anspruch 9 vorgesehenen Ober- 
wachungs- bzw. Steuere lemen te an einem von der mechanischen Antriebs- 
einheit w^hrend des Programmier vorganges ganz Oder teilweise abkoppel- 
baren HilfsgestMnge montiert sind, urn wShrend des Programmierablauf es 
nach dem "TEACH-IN" Verfahren nicht die gesamte Masse des Bewegungs- 
mechanismus mitbewegen zu mttssen. 
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Das Farbspritzen grtiflerer StUckzahlen jeweils gleicher WerkstQcke 
wird hSufig mit Hilfe sog. parbspr itzautoma ten durchgef Uhr t # indem 
die Spritzpistole statt von der Hand eines Spr ttzlakierer s durch 
eine in einer oder mehreren Bewegungsachsen angetipiebene Halterung 
gefiihrt wird. 

Avich das Ein- und Ausschalten der Pistole wird von derf Automaten 
verge nommen . 

Derartige Spr itzautoma ten f Uhr en im allgemeinen nur geradlinige 
Bewegungen odor* Bewegungen nach einfachen FlSchenkur ven aus, die 
von dem mechanischen Aufbau her fest und meist unverSnder lich vor- 
gegeben sind oder nur geringfilgig den Gegebenheiten angepafit werden 
konnen* Das Abfahren von Raumkiirven ist mit diesen GerHten im all- 
gen^einen nicht moglich. 

Die Progran niierung geschieht meist durch verstellbare Endlagentaster 
in E'orm elektr ischer , pneuma tischer oder hydrau lischer Endtaster 
b/:w, her iihrunqs los arbeitende Scha Ite lemente , die f ernges teuer t 
angewciYilt werden konnen sowie zusMtzlich durch die Einstellung der 
Geschwindigkeit des Antriebes, z.B. eines Getr iebemotors , Servo- 
Getr iebemotors ( fernges teuert) oder eines Hydra ulikzylinders bzw. 
Pneumatikzylinders, teilweise mit hydraulischer Gleichlaufdampfung. 



030022/0381 



BNSDOCID: ^DE 2850421 AlJ_> 



-A - 





\,6 



2850A21 



Nachteil des beschr iebenen Systems ist, da 0 eine umprogrammier ung 
entweder sehr viel Zeit in Anspruch nimmt (Vers telLung der Endtaster 
und des Getr iebemotor s) oder einen betrScht lichen Steuer ungsaufwand 
erf order t und trotz dieses Aufwandes komplizierter geformtej/ Werk- 
stdcke meist nur unvollkommen (Vorspritzen der kritischen stellen 
von Hand) oder unter Inkaufnahme grower Spritzver luste (Vorbei- 
spritzen) beschichtet werden kOnnen. 

Aus diesem Grund wurden sog. Industr ieroboter eingesetzt, wie sie 
in der Handhabungstechnik bzw. der Schweffitechnik zum exakten Nach- 
vollziehen eines je Programmf est legung stets gleichen Bewegungs- 
ablaufes verwendet werden. Dieser Bewegungsablauf kann sehr komplizierte 



Raumkurven die z.B* 6 Achsen umfassen (LSnge/BreiteAlOhe, Winkel- 
stellung vertikal, Winke Istellung horizontal und Drehung) . 

Das Programmieren geschieht hier allgemein mit Hilfe magneti^cher 
Speicher (Magnetband, Magnetplatte) oder Kreuzschienenver teiler bzw. 
mit elektronischen Speicher element en. Insbesondere fOr das Farb- 
spritzen und der - allein den Einsatz eines derart teuren GerStes 
recht fertigenden - komplizierten BewegungsablSufe wegen, hat sich 
die sog* Bahnsteuerung (CP-Steuerung) bevorzugt eingefUhrt, weil 
der Programmiervorgang hierbei durch einf aches manuelles VorfQhren 
der Bewegung bei auf "Programmieren" gescha Iteter Speichereinr icht ung 
nach dem sog. "TEACH-IN" vorgenommen wird und ein vorheriges Er- 
rechnen der Bahnkur^v-Kurvenpunkte entfSllt. Ein getlbter Farbspritzer 
fUhrt mit der an dem Roboter befestigten Spritzpistole die Bewegungen 
- und Ein/AusschaltvorgSnge - durch, die er zum Lackieren des je- 
weiligen Werksttlckes gewtthnt ist. Die Ist-Wert-Mefieinrichtung in 
Form inkrementaler Mefigeberoder Potentiometer oder anderer Wegauf- 
nehmer mifit die dabei sich ver^dernden Werte und die Speichereinr ichtvmg 
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speichert diese Ist-Werte als spMtere Soll-Werte ab. AnschlleQend 
wird auf Programmablauf geachaltet, wobei nun die Speichereinr ichtung 
zum Soll-Wert^eber wird und die mechanischen Servo-Antr iebe die 
Bewegung nachvollziehen . 

Das Ergebnis dieses ersten "Nachvollziehens" wird dann hinsichtlich 
Gleichmafligkeit der Schichtst Strke, LMufer f reiheit , Glanzgradunter- 
. schied lichkeit , Spritzver lust usw. geprUft und~ der Progranuniervorgang 
gegebenenfa lis - nach jeweils vorhergehendem LOschen des Speichers - 
so oft wiederholt, bis das Spr itzergebnis bekriedigt. Besondere 
AusfUhrungen der Speichereinheit bieten die Mi5g lichkeit , Telle des 
Programmes zu ersetzen um nicht jeweils den ganzen, mOglicherweise 
weitgehend gelungenen Programmablauf Ittschen zu mlissen - der beim 
Neuprogrammierung wieder in bereits gut gelungenen Teilen miBlingen 
konnte. 



Die Nachteile der zuerst beschr iebenen einfachen Einr ichtung sind: 
Ihr unvollkommenes Spr itzergebnis, ihre geringe Anpassungsf Mhigkeit 
an schwierigere Ober f IMchenformen, ihre nxir vom Maschineneinr ichter 
vor zunehmende Programmierung , die groflen Sprit zver lust e . 

Nachteile der zuletiic beschr iebenen Roboter sind der hohe Pre is, 
die Storanf Klligkeit eines so komplizierten Systems und folgende*" 
Umstand : 

Wcihrend des programmierens muB der gesamte Bewegungsapparat , der 
eine Masse von mindestens lo kg, oft mehr als lOO kg besitzt, mit 

I ret 

der Pistole mitbewegt werden. Dadurch der Spritzer stark behindert, 
die BewegungsablSufe "mit le ichter Hand" durchzuf (Ihren und es kommt 
zu unbeabsichtigtem Uberachwingen bei jeder Bewegungsrlchtungs- 

SLnderung oder Geschwindigkeitaanderung. Das Ergebnia aind oft 

0 3Cr02 2 /0 38 1 
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ungleichmSflige Schichten und andere Lackier fehler Oder ver langsamte 
Arbeitsgeschwindigkeit. Wird der Roboter durch schnelleren Antrieb 
des Speicherelementes beim "Abspielen" zu rascherer Arbeitsgeschwin- 
digkeit veranlaflt, verstSrken sich diese UJnsteuerprobleme derart, 
dafl unzulHssige groOe Schwingungen verursacht werden. Es existieren 
zwei Wege um diesen Nachteil zu vermeiden: 

1. Bei der AusfUhrung mit hydraulischen Antrieben wie Hydaulikzylindt 
kann das "Nervensystem" des Cerates vom "Muskelsystem" wMhrend 
des Programmiervorganges abgekuppelt werden, indem die zur Ist- 
Wert-Messung vorgesehenen Wegaufnehmer nicht fest am GerSt, sondein 
an einem leichten GestSnge befestigt sind, welches wShrend des 
Spritzbetriebes fest mit dem GerSt selbst verbunden ist, wShrend 
des Programmiervorganges aber abgekoppelt, so dafl es mSglich ist, 
die Pistole mit dem GestSnge a lie in zu bewegen ohne das schwere 
Gerat selbst dabei mitbewegen zu mUssen. 

2. Bei der AusfUhrung mit Schrittmotorantr ieb kann die Programmierung 
durch Verwendung eines speziellen Programmierger Mtes vorgenommen 
werden, innerhalb dessen die Spritzpistoie mic in jederder vorge- 
sehenen Bewegungsachsen mindestens je einem Sensor ausgestattet ; 
welcherdie bei jeder Bewegung von der Pistole ausgehenden Ver- 
lagerungen aufnimmt und im SteuergerSt in Kommandos fOr die 
Schrittraotoren umwandelt, so daS die Schr ittmotoren ihrerseits die 
Bewegung selbst ausfUhren. Auf diese Weise braucht der Bedienungs- 
mann selbst nur die Pistole zu bewegen, die Bewegungen des GerStes 
und des Programmierger Stes Obernehmen die Schrittmotorantriebe. 
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Bei den Systemen gemeinsam ist jedoch folgender Nachteil: 
Die uberwachungseinrichtungen in Form von Wegaufnehmern wie Potentio- 
metern oder inkrementalcodiereinj ItontrollierenJ^' KOrr igieren stSndig 
die programmierten Bewegungen. Bei fehlerfreier Einrichtung werden 
die Bewegungen # abgesehen von den erwShnten Schwingungen^ exakt aus- 
gefiihrt, dennoch arbeiten die GerSlte sozusagen " im Blindflug" oder 
" Instrvunentenf lug" . Befindet sich aus irgendeinem Grund ein zu 
lackierendes Werkstiick nicht in der exakten Lage (z^B. teilweises 
Aushaken aus der F5rdereinr ichtung) oder wurde irrtdmlich ein 
falsches Werkstdck zwischen die richtigen Teile gehSngt, oder steht 
2.B. an einer PKW-Karosse eine TClr oder eine Haube falsch, so k^nnen 
diese Teile in den Weg des Spr itzroboters geraten^ wobei es oft 
zu schv/eren BeschMdigungen des Werkstitlckes , der AufhSngereinr ichtung, 
des FSrderers und/oder des Spr itzroboters aelbst k<Mnmt. 

Durch Aus riohte n des Roboters mit einem Sensor, der die AnnMherung 
meta llischer oder magnet is ier barer Werkstilcke rechtzeitig erkennt 
und meldet oder z*B» bei anderen WerkstUcken zur Verstimmung eines 
Schwingkreises fUhrt (^er Ultraschall o.dgl. BedSmpfung eines Reso- 
nanzkreises) kann verhindert werden # da fi es zur Bertlhrung des Roboter 
kommt^und auch z*B. Bedienungsper sonen vor SchSden durch den Roboter 
bewalirt werden. Das Signal wird zweckmSaigerweise dazu benutzt, Fttr- 
derer und Roboter unver zUglich stillzusetzen und StSrmeldung zu geben 
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Caa bevorzugteSAusfUhrungsbeisplel ist folgenderma ^...aufgebaut : 

Das mechanische GrundgerSt ist ein Vertika IhubgerSt , mit e in e i fr 
einem senkrecht auf- und ab- fahrenden, rollenge lager ten Schlitteu. 
Der Schlitten wird Uber ein endloses Band und Uber ein unter- 
setzungsgetriebe von einem Schrittmotor angetrieben. Das GerSt 
selbst sceht auf einem auf am Boden verlegten Schienen horizontal 
verfahrbaren wagen, der ebenfalls Uber ein endlbsea Band und ein 
untersetzungsgetriebe von einem Schrittmotor angetrieben wird. 
Auf dem erwShnten Schlitten ist nochmals ein Schlitten montiert, 
90 quer zur Bewegungsrichtung des unteren wagens bzw. des Vertikel- 
schlittens verfahrbar, ebenfalls rollengelagert , i2on endlosem Band 
und untersetzungsgetriebe von Schrittmotor angetrieben. An dem 
Horizontalschlitten ist die Spritzpistole entweder starr befestigt 
Oder in 1-bzv/. 2-Achsen schwenkbar und/oder drehbar angebracht. 
Die Dreh- und Schwenkbewegungen warden ebenfalls von je einem 
Schrittmotor Uber ein Untersetzungsgetriebe angetrieben. irgend- 
welche Wegaufnehmer zur stSndigen Itontrolle des Bewegungsablaufes 
sind nicht vorhanden, lediglich die Endpunkte der jeweiligen Be- 
wegungsrichtung werden durch End taster Uberwacht. An der Spritz- 
pistole Oder an ihrer Befestigung ist der erwShnte Sensor ange- 
bracht. welcher bei unzulMssiger AnnMherung eines Gegenstandes 
Signal zum Stillsetzen gibt. Die Programmiereinrlchtung. die nur 
wahrend des Programmiervorganges an der Pistole angebracht und/odei- 
benutzt wird, enthMlt fUr jede der vorhanden Bewegungsachsen 
(HShe, Lange. BreiteJ evtl. zusMtzlich Hor izonta Ischwenken und/oder 
zusatzlich Vertika Ischwenken und/oder Drehen gle^eh 3 Achsen pule 
1 bis 3 Zusatzachsen) einen Sensor zur Anateuerung des jeweiligen 
Schrittmotors. Dabei wird der Schrittmotor zu umso achnellerem 



030022/038 1 

BNSOOCID: <DE 2850421 A1J_> 



Lauf veranlaflt 



starker d; 




Zeiteinheit wShrend des Prograimniervorganges ^der demnach durch 
Fiihren der an der Programmiereinheit befestigten Pistole nach 
dem Muster des "TEACH-IN" Verfahrens ablSuft, ablaufenden Schritt- 
motorschr itte wejSden gezMhlt und auf je eine Spur des Speichers 
gespeichert. W^ihrend des folgenden Spr itzbetr iebes gelten diese 
Schr ittzahlen a Is SoLl-Werte und werden dann vom Speicher dem je- 
weils der Spur zugeordneten Schr ittmotoreif vorgegeben. Eine Kontrolle 
daruber^ ob die Schr itte auch ausgefUhrt werden, gibt es in der 
Grundausstattung nicht* Die m6g lichen Fehler sind gering, eine 
Summierung ilber den Programmablauf hinaus wird dadurch vermieden^ 
daG jede Bewegungseinr ichtung zum Ende des Programms in die fest- 
programmierte Ausgangsposit ion zurUck fShrt. Aid Speichereinr ichtung 
ist ein elektronischer Speicher mit einer entsprechenden Anzahl 
(Programmlauf zeit ca. 90 Sekunden) von PLir riiO P -Elementen vorge- 
sehen. Zusatzlich angeschlossen ist eine Oberspie le inr ichtung auf 
Bandkassette oder z.B. Magnetplatte . Nach dem UberprQfen eines 
Programmes wird zunSchst vom elektronischen Speicher auf die 
Kassette (Iberspielt* Evtl. wird zur Sicherheit sofort eine zweite 
Kassette mit dem gleichen Progj^amm bespielt - zur Aufbewahrung 
im Stahlschrank So k5nnen beliebig viele Programme aufgenommen 
und kostengiinst ig gespeichert werden. 

Wahrend des Spr itzbetr iebes gibt der elektronische Speicher die 
Kommandos. Die Kassetten dienen nur dazu, derzeit nicht ben5tigte 
PrograiTune zu speichern. Soil demnSchst das Programm gewechselt 
werden so wird wJihrend des laufes zu beliebigem Zeitpunkt die 
nachste Kassette eingeschoben und auf diese Weise das nSchste 
Programm vorgewahlt ^ Soba Id das Signal zum Programmwechse 1 erfolqt 
wird das im elektronischen Speicher vorhandene Programm gelOscht 
und das neue Programm von der K2i8sette auf den elektronischen 



Speicher Uberspielt. Bereits wHhrend dieses Oberapielvorganges 
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arbeitet der Spritzroboter nach dem neuen Programm. Nach dem 
ersten Ablauf des neuen Programms kann die Kassette wieder ent- 
nommen werden. Auf diese Weise wird 1. vermieden, da 0 die 
Kassette oder die Platte tSglich mehrere lOOmal abgespielt werden 
mufl und sich dabei abniltzt und zum andern eine Vorwahlmaglichkeit 
in einfacher Weise geschaffen. 

Lie Abbildung zeigt in Fig. 1 ain bevorzugtea Ausf uhrungsbeispiel 
nach den, Kennzeichen dea Anspruchea 1? im Arbeitszuatand, in welchem 
Potention-.etei-geatange und Arbeitshebel gekuppelt eind. 
Auf einer Grundplatte (l) ist ein Drehgelenk mit Drehantrieb (2) 
aufgesetzt, welches kippbar den Haupthebel (3) tragt, deasen Stellung 
durch den am Gelenk (4) angelenkten Hydraulikzylinder (5) beatimmt 
una durch daa bchiebepotentiometer (6) kontrolliert wird. lier Haupt- 
nebel (5) tragt am Gelenk (7) den Auslegerhebel (8), deasen Stellung 
durch den Hydraulikzylinder (9) beatimmt und durch das ISchiebepo'ten- 
tlometer (10) kontrolliert wird. An seiner Spitze am Gelenk (II) 
;:ri.^-t der Auslegerhebel (8) seitlich und in der Hohe achwenkbar sowie 
^rehbar die autotnatische Spritsspistole (12), deren Gelenke (15), (14) 
-rid (15) jeweils ale Drehantriebe mit eingebauten Inkrementalgebern 
.iunssistattet aind, mit deren Hilfe die Drehantriebe in ihrer jeweiligen 
ittilung kontrolliert werden. 

-L<: wahrenu dee Arbei tsvorganges die Hebel und das die Potentiometer 
tragende Gc stange durch die Bolzen (16), (l7)vmd (18) miteinander 
verbunden sind, folgen die Hydraulikelemente bzw. die daran ange- 
lenkten Hebol den von dem hier nicht dargeatellten Speicher vorg«- 
gebenen Sollwerten. 

-9- 



030022/038 1 



/ 

BNSDOCID: <DE„„2850421 A1 J_ 




2850A21 



^3 



/ 



Sei ta 



in Gogerisata nierzu zeigt die Fig. 2 den Programmierzus tand , 
v.ahrerid dera die Hebel (5) and (8) ausgekuppelt and zuriickge- 
schwenkt oind, wahrend das die Potentiometer und die Dreh- 
antriebe (1)), (14) und (15) der Automatik- Spri tzpi stole (l2) 
tra^ende Gestan^^e (20), (21) und (22) durch den an der 
.-:pri tzpis tole (12) befeatigten llandgriff (l9) bewegt wird, 
wobei der ^ptiichtrr die vonden Po tentiome tern bzw. Inkrementel- 
-'<ebern ii;emes3enen V/erte aufzeichnet. 



vrst nach Beendigung des Prograramiervorgangea wird durch 
-.nkuppeln der Ges tanges taoe (20), (21 ) und (22) durch die 
Bolzen (l6), (l?) and (18) mit den Hebeln (5) und (S) wird 
der in Fig, 1 gezeigte Zustand wieder hergestelLt. - 
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